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ABSTRAK 
 
Tujuan penelitian ini adalah terbangunnya sebuah robot yang meniru struktur 
bentuk ikan serta dapat mengambil data suhu dan kejernihan air dengan 
pengendalian melalui smartphone. Robot ikan ini mengunakan rangkaian motor 
servo untuk melakukan gerakan mendayung untuk melakukan perjalanan. Di 
dalam robot ikan terdapat sensor LDR untuk membaca kejernihan air dan sensor 
DS18B20 untuk membaca suhu air. Data yang didapat robot dikirimkan ke 
smartphone melalui modul bluetooth HC-05. Dalam melakukan navigasi robot 
ikan ini dikendalikan melalui smartphone. Dari hasil pengujian yang telah 
dilakukan, robot ikan dapat melakukan pengiriman data, gerakan maju, manuver 
kiri dan kanan serta smartphone dapat melakukan penerimaan data dan 
pengendalian navigasi robot dengan baik. 
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ABSTRACT 
 
The purpose of this study is to build a robot that mimics the structure of a fish and can 
retrieve data with temperature and water clarity to smartphone. This fish robot control 
through uses a series of servo motors to perform rowing movements to make a trip. In this 
fish robot use LDR sensor to read the water clarity and sensor DS18B20 to read the water 
temperature. Data obtained from this robot are sent to the smartphone via bluetooth 
module HC-05. To navigate the fish robot is controlled via a smartphone. From the 
testing that has been done, the fish robot can perform data transmission, the forward 
movement, maneuver left and right and smartphone can perform reception of data and 
control navigation with good performance. 
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